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ABSTRACT 
 
Robot Industrial Model which will be designed is a small scale model from portable industrial 
robot. The robot is based on microcontroller 89S51 with kinematic system using automatic motor servo 
from a computer using Visual Basic software in interface RS-232 and manually controlled using teaching 
box. The research objective is to build robot’s hand in kinematical aspect with detail in waist, shoulder, 
elbow, pitch, roll, and gripper motion; also to create a simulation software using MATLAB for Robot 
Industrial Model in kinematical operation forward and Inverse. The research methodology is learning 
about workspace and robot’s kinematical hand, kinematical modeling robot, designing robot simulation 
on computer, developing robot’s hands through mechanic, electronic, and software needed and doing 
validation (comparing the result of robot simulation and experiment). Robot motion in this research suits 
kinematical concept system between simulation and real robot. Article dimension grabbed by the gripper 
is 0- 20 mm and reached the farthest point in 370 mm. 
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ABSTRAK 
 
Model robot industri yang akan dirancang merupakan model skala kecil dari robot industri yang 
mudah dibawa/dipindahkan. Perancangan meliputi model kinematika dalam bentuk perangkat lunak 
simulasi dan robot itu sendiri yang berbasiskan mikropengendali 89S51 dengan sistem gerak 
manggunakan motor servo di mana bisa dikontrol secara otomatis dari computer menggunakan software 
Visual Basic dengan interface RS-232 dan dikontrol manual dengan menggunakan teaching box. Tujuan 
dari penelitian ini membangun lengan robot dilihat dari aspek kinematiknya dengan memperlihatkan 
secara langsung pergerakan waist, shoulder, elbow, pitch, roll, dan gripper serta membuat perangkat 
lunak simulasi menggunakan Matlab untuk Model Industrial Robot dalam melakukan operasi Forward 
dan Inverse kinematik. Metodelogi yang digunakan pada penelitian ini yaitu melakukan pembelajaran 
mengenai workspace dan kinematika lengan robot, pemodelan kinematika robot, merancang simulasi 
robot pada komputer, membangun lengan robot meliputi mekanik, elektronik dan perangkat lunak yang 
dibutuhkan dan melakukan validasi (perbandingan antara hasil simulasi robot dan data hasil 
percobaan). Pergerakan robot pada penelitian ini sudah sesuai dengan konsep kinematika antara 
simulasi dengan robot sesungguhnya. Dimensi benda yang dapat dicengkram gripper adalah 0-20 mm 
dan dapat menjangkau titik terjauh sebesar 370 mm. 
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